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IFO9C

Interface mit CAN-Softwareprotokoll

Interface zur Anschaltung von max. 31 SIKO-
GeratenmitRS485-Schnittstelleanden CAN-Bus.

Eigenschaften

Allgemeines

¢ Stromversorgung 24VDC, Stromaufnahme ca.
200 mA

« DC/DC-Wandlerfiirgalvanisch getrennte CAN-
Schnittstelle

« Mikrocontroller 80C32

« 32kByte Programmspeicher

« 2kByte RAM (optional)

* Reset-Generatorund Watchdogtimer

CAN-Schnittstelle

« Full-CAN-Controller i82527

« Busankopplung mitPCA82C250T nach ISO-
DIS 11898 (CAN High-Speed) mit galvanischer
Trennung.

« Datenrate zwischen 1 MBits/s und 15,625
kBit/s uber DIL-Schalter einstellbar.

¢ 11-Bit-Standard-Identifier (CAN Spezifikation
2.0 part A) oder 29-Bit Extended Identifier (CAN
Spezifikation 2.0 part B)(nur bei Standardproto-
koll) Giber DIP-Schalter umschaltbar.

« 5 Bit des Identifier sind Uber DIP-Schalter
wahlbar (Baugruppenadresse0... 31).

RS485-Schittstelle

¢ Treiber zum Anschluss von max. 31 Senso-
ren. Protokoll der RS485-Schnittstelle auf AP09
oder SIKONETZ3 umschaltbar.
Schnittstelleneinstellung AP09: 115200 Baud, 8
Datenbits, EVEN Paritat, 1 Stopbit.
Schnittstelleneinstellung SIKONETZ3: 19200
Baud, keine Paritat, 8 Datenbits, 1 Stopbit.
Telegrammaufbau fiir verschiedenen Sensoren
Uber Tabellen einstellbar. Wahrend der Initiali-

sierungsphase werden von dem IFO9C alle an-
geschlossenen Sensoren ermittelt und in eine
Tabelle eingetragen.

DEUTSCH

1. Sicherheitshinweise

» Lesen Sie vor der Montage und der Inbetrieb-
nahme dieses Dokument sorgfaltig durch. Be-
achten Sie zu lhrer eigenen Sicherheit und der
Betriebssicherheitalle Warnungen und Hinweise.

« lhr Produkt hat unser Werk in gepriiftem und
betriebsbereitem Zustand verlassen. Fir den
Betrieb gelten die angegeben Spezifikationen
und die Angaben auf dem Typenschild als Be-
dingung.

» Garantieanspriche gelten nur fir Produkte
der Firma SIKO GmbH. Bei dem Einsatz in
Verbindung mit Fremdprodukten besteht fir das
Gesamtsystem kein Garantieanspruch.

* Reparaturen dirfen nur im Werk vorgenom-
menwerden. FlUrweitere Fragen stehtlhnen die
Firma SIKO GmbH gerne zur Verfugung.

2. ldentifikation

Das Typenschild zeigt den Geratetyp mit Vari-
antennummer. Die Lieferpapiere ordnen jeder
Variantennummer eine detaillierte Bestellbezeich-
nung zu.

z.B. IF09C-0023
I —
3. Mechanische Montage

Die Montage darf nur gemaf
derangegebenen IP-Schutz-
artvorgenommenwerden. Das
System muss ggfs. zusatz-
lichgegen schadliche Umwelt-
einflisse, wie z.B. Spritzwas-
ser, Staub, Schlage, Tempe-
ratur geschitzt werden.

Das IFO9C ist zum Anbau an [
eine Hutschiene 35x7.5 nach
DIN 50022 vorgesehen. Zur
Montage ist der Halter auf die
Hutschiene aufzuschnapppen
und darauf zu achten, dass
sichdie Verriegelunguntenbe-
findet. Zur Demontage wird der
Riegel nachuntengeschoben.

Varianten-Nr.
Gerate-Typ

\J”%
Abb.1:Einbau

4. Elektrischer Anschluss
* Bei Verwendung in Antriebssystemen sind
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zusétzliche Sicherheitsabschaltungenz.B. durch
Endlagenschalter oder andere Verriegelungen
vorzusehen.

« Verdrahtungsarbeiten dirfen nur spannungs-
los erfolgen!

¢ Litzen sind mit Aderendhulsen zu versehen.

« Vor dem Einschalten sind alle Leitungsan-
schliisse und Steckverbindungen zu tiberprufen.

Hinweise zur Storsicherheit

Alle Anschlisse sind gegen @uf3ere Storeinflis-
se geschutzt. Der Einsatzort ist aber so zu
wahlen, dass induktive oder kapazitive Sto-
rungen nicht auf das Gerét oder dessen An-
schlussleitungen einwirken kénnen! Durch
geeignete Kabelfiihrung und Verdrahtung kdn-
nen Storeinflisse (z.B. von Schaltnetzteilen,
Motoren, getakteten Reglern oder Schitzen)
vermindertwerden.

Erforderliche MalRnahmen:

« Nurgeschirmtes Kabelverwenden. DenKabel-
schirm beidseitig auflegen. Litzenquerschnitt der
Leitungen min. 0,14 mm?, max. 0,5 mm?.

« Die Verdrahtung PE Klemme 10, muss mog-
lichstkurz und mitgroRem Querschnitt (2.5mm2)
erfolgen.

« Das System muss in moglichst groRem Ab-
standvon Leitungen eingebaut werden, die mit
Storungen belastet sind; ggfs. sind zusatzliche
MafRnahmen wie Schirmbleche oder metalli-
sierte Gehause vorzusehen. Leitungsfihrun-
genparallel zu Energieleitungen vermeiden.

¢ Schitzspulen missen mit Funkenléschglie-
dern beschaltet sein.

¢ Zur Datenuibertragung sind Kabellangen bis
max. 200m maoglich.

Anschluss Stromversorgung

Der Anschluss erfolgt tiber die 3-pol. Klemmlei-
ste an der Gerateoberseite.

AP09 / SIKONETZ3 Stromversorgung

1234567809 e

[EEEEEEEEE)

24\VDC

]

CAN CAN

ofzle ofzzle

1

=i e

APO09 / SIKONETZ3 Anschluss

Pin Belegung
1 GND
2 DUB
3 DUA
4 +U, 24VDC Gerateversorgung
APO09 (Ausgang max. 2A)
5 PE
Schirm
6 GND
7 DUB
8 DUA
9 +U, 24VDC Gerateversorgung
APOQ9 (Ausgang max. 2A)
Stromversorgung
Pin Belegung
10 PE
11 GND
12 +24VDC +/- 20%
Anschluss CAN
Pin Belegung
2 CAN-Low
3 CAN-GND ; CAN-Schnittstelle
optoentkoppelt!
7 CAN-High
1,4-6,8-9 N.C.

5. Funktion der DIP-Schalter
SwW3 SW2

LLLLLLLLY 8[‘F illallLiL L 8[‘F

HHHEHHHH OFF

YA
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LED- Farbe Bedeutung 11-Bit-Standard Identifier
Anzeige Aufbau des Identifiers:
LED1 griin CAN-TX
. D11 ID10 ID9 D8 ID7

LED 2 rot Betr.lebsspannung und CANG6 | CAN5 | CANA | CAN3 | CAN2

Betriebsspannung CAN-

Schnittstelle ok D6 | D5 |[ID4 [ID3 | ID2
LED3 gelb CAN-RX CAN1 | SW2/5 | SW2/4 | SW2/3 | SW2/2
5.1 Bitrate CAN-Bus ID1

SW2/1

Mit den DIP-Schaltern SW3/1..SW3/4 wird die
Bitrate auf dem CAN-Bus eingestellt. Sind alle
Schalter offen, so ist die maximale Bitrate von
1MBit/s eingestellt. Die Einstellung fiir alle defi-
nierten Bitraten sind in der folgenden Tabelle
dargestellt :

SW3 Bitrate [kbit/s]
4 3 2 1

OFF OFF OFF OFF 1000
OFF OFF OFF ON 500
OFF OFF ON OFF 250
OFF OFF ON ON 200
OFF ON OFF OFF 125
OFF ON OFF ON 100
OFF ON ON OFF 62,5
OFF ON ON ON 50

ON OFF OFF OFF 40

ON OFF OFF ON 25

ON OFF ON OFF 20

ON OFF ON ON 15,625
ON ON OFF OFF 15,625
ON ON OFF ON 15,625
ON ON ON OFF 15,625
ON ON ON ON 15,625

5.2 Standard-/ Extended-ldentifier (nur Stan-
dard-Protokoll)

Mitdem DIP-Schalter SW3/5 kann zwischen 11-
Bit Standard-ldentifier und 29 Bit Extended-
Identifier umgeschaltetwerden. Die Einstellung
gilt fir alle Message-Objektes.

SW3/5 OFF: 29-Bit-Extended-Identifier

SW3/5 ON: 11-Bit-Standard-Identifier

5.3 Identifier-Offset

Mit den DIP-Schaltern SW2/1..SW2/5 kdnnen
die vom IFO9C belegten Identifiers mit einem
Offsetversehenwerden, sodass max. 32 Gera-
teadressen IFO9C (0..31) verfugbar sind. Der
Offset berechnet sich aus der Schalterstellung
derentsprechenden Dip-Schalter.

CANL1..CANSG sind die intern belegten 6 Identi-
fierbits.

Glltig sind hier die Schalter SW2/1..SW2/5.

29-Bit-Extendend Identifier (nur Standard-
Protokoll)

Aufbau des Identifiers:

D29 D28 D27 ID26 ID25
SW1/1 | SW1/2 | SW1/3 | SW1/4 | SW1/5
D24 D23 D22 ID21 1D20
SW1/6 | SW1/7 | SW1/8 | O 0

ID19 ID18 ID17 ID16 ID15
0 0 0 0 0

ID14 ID13 ID12 ID11 ID10
0 0 0 CAN6 | CANS
D9 D8 ID7 ID6 ID5
CAN4 | CAN3 | CAN2 | CAN1 | SW2/5
D4 ID3 D2 ID1

SW2/4 | SW2/3 | SW2/2 | SW2/1

Glltig sind hier die Schalter SW1/1..SW1/8 und
SW2/1..SW2/5.

CANL1..CANSG sind die intern belegten 6 Identi-
fierbits.

5.4 Abschlusswiderstand der CAN-BUS-Lei-
tung

Am letzten Busteilnehmer muss die Leitung mit
einem Widerstand in Hohe des Wellenwiderstan-
des (ca. 120 Ohm) zwischen Pin 2 und 7 abge-
schlossen werden. Sollte das IFO9C der letzte
oder erste Teilnehmer sein, so muss auf den
freien Busanschluss ein Stecker mit eingebau-
tem Abschlusswiderstand gesteckt werden.
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5.5 Abschlusswiderstand der RS485-Leitung
(nur Standard-Protokoll)

Auch die RS485 Busleitung muss mit dem
Wellenwiderstand angeschlossen werden. Im
IFO9C ist bereits ein Busabschluss mit Pegel-
festlegung integriert. Am (6rtlich) letzten AP09
(bzw. SIKONETZ3 Gerat) muss ebenfalls ein
Busabschluss durchgefiihrt werden. Im Falle
der APQ9 kann dies durch den Busabschluss-
stecker BAS09 erfolgen.

5.6 Umschaltung des Protokolls der RS485-
Schnittstelle

An der RS485-Schnittstelle konnen wahlweise
Sensoren mit AP09- oder SIKONETZ3-Proto-
koll angeschlossen werden. Mit dem Schalter
SWa3/6 kann das gewtinschte Protokoll einge-
stellt werden :

SW3/6 OFF:
SW3/6 ON:

APQ9-Protokoll
SIKONETZ3-Protokoll

6. Aufbau eines CAN-Telegramms
11 Bit Identifier bis zu 8 Byte Nutzdaten

S 1 2 3 45 6 7 8

Identifier:

Der Identifier legt die Prioritat der Nachricht fest.
CANopen legt mit dem Identifier auBerdem die
Gerateadresse, die Kanalauswahl und die Da-
tenrichtung fest.

Nutzdaten:

Je nach Kanalauswahl durch den Identifier ha-
ben die Nutzdaten unterschiedliche Bedeutung.

7. Belegung der Identifier
Kanal ID ID
(dezimal) (hexadezimal)

Netzwerk- 0 0
management

Synctelegramm | 128 80H

180H + Gerate-
adresse

Prozessdaten- |384 + Gerate-
kanal vom Geréat|adresse

Parameterkanal | 1408 + Geréate-| 580H + Geréte-
vom Geréat adresse adresse

Parameterkanal | 1536 + Gerate-| 600H + Geréte-
zum Gerat adresse adresse

8. Netzwerkmanagement

Zur Umschaltung zwischen den 3 méglichen
Kommunikationszustanden INITIALISATION,
PREOPERATIONAL und OPERATIONAL wer-
den Telegramme mitdem Identifier O und 2 Byte

Nutzdaten verwendet.

8.1INITIALISATION

In diesem Zustand ist das IFO9C nicht am
Geschehen aufden Bus beteiligt. Alle Hard-und
Softwarekomponenten werdeninitialisiert. Die-
ser Zustand wird nach dem Einschalten des
Geréates oder nach dem Empfang des Befehls-
codes 82H und der eigenen oder der globalen
Adresse erreicht. Nach Abschluss der Initialisie-
rung gehtdas Geratautomatisch in den Zustand
PREOPERATIONAL iber.

8.2 PREOPERATIONAL (vor betriebsbereit)

Der Austausch von Parametrierungsdaten zwi-
schendem IFO9C und dem Busmaster ist freige-
geben. Es werden jedoch keine Prozessdaten
Ubertragen.

8.30PERATIONAL (betriebsbereit)

Der Austausch von Prozess- und Parametrie-
rungsdatenistfreigegeben.

8.4Umschaltung zwischen Kommunikations-
zustéanden

Die Umschaltung zwischen Kommunikations-
zustéanden kann vom Netzwerkmaster durch
das Sendenderfolgenden Telegramme mitdem
Identifier 0 ausgeltst werden.

Zustandsanderung

von nach DATA 1| DATA 2
PREOPERA- | OPERA- 01H XX
TIONAL TIONAL

OPERA- PREOPERA- | 80H XX
TIONAL TIONAL

OPERA- INITIALI- 81H XX
TIONAL SATION

PREOPERA- | INITIALI- 81H XX
TIONAL SATION

OPERA- INITIALI- 82H XX
TIONAL SATION(*)

PREOPERA- | INITIALI- 82H XX
TIONAL SATION(*)

(*) Kaltstart wird ausgelost.

xx = 0: Das Telegramm ist fur alle Gerate am
Bus bestimmt.

xx = Gerateadresse: Das Telegramm ist nur fur
das Gerat mit der entsprechenden Adresse be-
stimmt.
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9. Parametrierung
Aufbau des CAN-Telegramms
11 Bit Identifier bis zu 8 Byte Nutzdaten

] 1 2 3 45 6 7 8

Byte 1: Befehlscode

Befehl Befehls- Befehls- | Bedeutung
code code
(Dienst) (hexade- | (dezimal)
zimal)
Write 23H 35 Parameter zum
Request IFO9C senden
Write 60H 96 Antwort des IFO9C
Response auf Write Request
Read 40H 64 Anforderung eines
Request Parameters von
dem IF09C
Read 42H 66 Antwort auf
Response Anforderung mit
aktuellem Wert
Error 80H 128 Fehlermeldung
Response

Byte 2,3: Parameterindex

Der Parameterindex wird im Intel-Datenformat
im Nutzdatenbyte 2 (low Byte) und im Nutzda-
tenbyte 3 (high Byte) eingetragen. Die Indexta-
belle wird im Kapitel 'Indextabelle' beschrieben.

Byte 4: Subindex

Im Subindex wird die Sensornummer des anzu-
sprechenden Sensors eingetragen Der Wertebe-
reich ist 1..31.

Byte 5..8: Data 1..Data 4

Im Datenbereich wird der Wert des Parameters
in linksbiindiger Intel-Darstellung eingetragen.
(Byte 5 = low Byte .. Byte 8 = high Byte)

9.1 Fehlercodes

Befehlscode = 128 = 80H

Bei einem Kommunikationsfehler wird von dem
IFO9C eine Error Response gesendet. Dabei
wird im Nutzdatenbyte 8 (Data 4) immer eine 6
undim Nutzdatenbyte 7 (Data 3) ein Fehlercode
eingetragen.

Mdogliche Fehlercodes

9.2 Beispiel fur Parameter schreiben

Das IFO9C hatdie Gerateadresse 1. Der Sensor
Nr. 5 soll mit einem Offset von 40000 beauf-
schlagtwerden.

Berechnung des Identifiers:

Identifier des Parameterkanals zum Gerat =
1536 + Gerateadresse

Identifier = 1536 + 1 = 1537 = 601H

Befehlscode = Write Request (Parameter zum
Gerat senden) = 23H

Index = 5F02H
Der Index fur den Parameter Offset wurde aus
der Indextabelle im Kapitel 11 'Indextabelle’
Ubernommen.

Subindex = Sensornummer 5 =5
Parameterwert = 40000 = 9c40H

Telegramm zum IFO9C :
Identifier

lidentfier|| 1 |2 [3[4[5]6 78]
[601H |[23H]02H|5FH]05H]40H[9CH00H]00H]

Antwort des IFO9C bei fehlerfreier Ausfihrung:
lidentfier|| 1 |2 [3[4[5]6]7]8]
[581H |[60H/02H|5FH]05H]00H[00H]00H[00H]

Befehlscode = Write Response (Antwort aufdas
Write Request) = 60H

Berechnung des Identifiers:

Identifier des Parameterkanals zum Gerat =
1408 + Gerateadresse

Identifier = 1408 + 1 = 1409 = 581H

9.3 Beispiel fur Parameter lesen

Das|F09C hatdie Gerateadresse 1. Der Winkel-
wert des Sensors Nr. 3 soll gelesen werden.

Berechnung des Identifiers:

Identifier des Parameterkanals zum Gerat =
1536 + Gerateadresse

Identifier = 1536 + 1 = 1537 = 601H

Befehlscode = Read Request (Anforderung zum
Lesen eines Parameters) = 40H

Befehls- | Data | Data | Bedeutung Index = 5FO0H
code i 4 Der Index filr den Parameter Winkelwert wurde
80H 6 6 | Falscher Index aus der Indextabelle im Kapitel 'Indextabelle’
80H 5 6 Falscher Subindex Ubernommen.
80H 3 6 | Zugriff verweigert z.B. Subindex = Sensornummer 3 = 3

Write Request auf Read- _ _

Variable oder Parameter | Parameterwert=40000 = 9c40H

nicht vorhanden. Telegramm zum IFO9C :
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lidentifier]| 1 [2 [3]4[5][6]7]8]
[601H |[40H|02H[5FH|03H|00H[00H]00H]0OH|
Antwort des IFO9C bei fehlerfreier Ausfuhrung:
lidentifier]| 1 [2 [3]4[5][6]7]8]
[581H |[42H|02H[5FH]03H[9cH40H]0oH[00H]

Befehlscode = Read Response (Antwort aufdas
Read Request mit aktuellem Wert) = 42H

Berechnung des Identifiers:

Identifier des Parameterkanals zum Gerat =
1408 + Gerateadresse

Identifier = 1408 + 1 = 1409 = 581H

10. Prozessdaten

Der Parameter 'Prozessdatenmode’ (Index
5F08H) dient zur Festlegung der Art des Pro-
zessdatenaustausches:

Prozessdatenmode = 0 (default):
synchroner Prozessdatenaustausch

Prozessdatenmode = 1:
zyklischer Prozessdatenaustausch

Wertebereich: 1 ms .. 65535 ms. Der Default-
Wert betragt 100 ms.

Der Prozessdatenkanal wird aktiviert, wenn der
Netzwerkmasterdes IFO9Cinden Zustand OPE-
RATIONAL schaltet.

Aufbau der PDOs (nur CAN-open-Protokoll):

Jedem angeschlossenen Encoder ist ein Pro-
zessdatenkanal zugeordnet: Der Identifier des
Encoders mit der Adresse 1 ist per default auf
180h+Gerateadresse eingestellt. Die PDOs al-
ler weiteren Encodern berechnen sich nach
180+Gerateadresse+Encoderadresse-1 (*).

lidentifier|| 1 [2 [3]4[5][6]7]8]
e
10.1 Synchroner Prozessdatenaustausch

Mitdem Synctelegrammwird der Sendevorgang
der Prozessdaten von allen Sensoren ausge-
l6st. Dieses Telegramm beinhaltet keine Nutz-
daten und besteht nur aus dem Identifier 80H.
Fir eine zyklische Prozessdateniibertragung
muss das Synctelegramm vom Netzwerkma-
sterwiederholtgeneriertwerden.

|sB|nsB]NsB|MsB] 00H00H]00H]00H|

Abtastzeit:

Programmablauf im IFO9C :

Das Hintergrundprogramm des IFO9C liest zy-
klisch die Winkelwerte aller angeschlossenen
Sensoren ein, hierfur wird je Geber eine Zeitvon

ca. 2 ms (beim AP09) ben6tigt. Die Abtastzeit
betragtalso 2 ms x Anzahlderangeschlossenen
Sensoren.

Das nachfolgende Schema verdeutlicht den
synchronen Prozessdatenaustausch:

S 1 2 3 ..n

S: Synctelegramm

1: PDO rx fiir Sensor 1

2: PDO rx fiir Sensor 2

3: PDO rx fiir Sensor 3

n: PDO rx fir Sensor n

n = Anzahl der angeschlossenen Sensoren

Alle weiteren Telegramme, wie z.B. Parameter-
Ubergaben, werden asynchron. nach erfolgter
Ubertragung von dem IFO9C iibernommen. Die
asynchronen Daten sind nichtin obiger Darstel-
lung bertcksichtigt.

10.2 Zyklischer Prozessdatenaustausch

Beim zyklischen Prozessdatenaustausch wer-
den in definierten Zeitabstéanden die Winkelist-
werte (Prozessdaten PDO) aller angeschlosse-
nen Sensoren von dem IFO9C eigenstandig
Ubertragen. Die Zeitabstande sind in der Varia-
blen Prozesszykluszeit festgelegt.

Das nachfolgende Schema verdeutlicht den
zyklischen Prozessdatenaustausch:

1 2 3 ..n 1 2 3 ..n

1: PDO rx fir Sensor 1
2: PDO rx fiir Sensor 2
3: PDO rx fiir Sensor 3
n: PDO rx fir Sensor n
n = Anzahl der angeschlossenen Sensoren

Alle weiteren Telegramme, wie z.B. Parameter-
Ubergaben, werden asynchron nach erfolgter
Ubertragung von dem IFO9C iibernommen. Die
asynchronen Daten sind nichtin obiger Darstel-
lung bertcksichtigt.

IFO9C Datum 06.11.2000

Art.Nr. 78180

Z.Nr. 8666006 And.Stand 389/00



10.3 Encoder-PDO sperren (nur CAN-open-
Protokoll)

Die Ubertragung der Prozessdaten (d.h. des
Winkelwertes) kann fir jeden angeschlossenen
Encoder einzeln durch Setzten des ihm zuge-
ordnetendisable-Bits gesperrtwerden. D.h.von
allen Encodern, deren Disable-Bit gesetzt ist,
werden bei synchronen- und beim zyklischen
Prozessdatenaustausch keine Winkelwerte tiber-
tragen. Als Voreinstellung, nach power-up oder
demNMT-Kommando INITIALISATION werden
alle Disable-Bits geldscht.

lidentifier|| 1 [2 [3[4[5][6]7]8]

[5FOCH |[23H/0cH5FH[00H[81h[02h]00h [00h]

10.5 Anwesenheitsstatus (nur CAN-open-
Protokoll)

Wahrend des power-up prift das Gateway an
welchen Adressen Geber angeschlossen sind.
Das Gateway speichert diese Information als
Bitfeld in einer Anwesenheitsliste. Jeder Geber-
adresse ist ein Bit zugeordnet. Dieses wird
gesetztwenn festgestelltwurde, dass ein Geber
mit dieser Adresse angeschlossen ist.

lidentifier][ 1 [2 [3]4[5[6][7]8]

[581H |[23H[0BH|5FH[00H] bo [ b1 [ b2 [ b3 ]

b0: Disable-bits flir Geber mit der Adresse 1..8
b1: Disable-bits fiir Geber mitder Adresse 9..16
b2: Disable-bits fur Geber mitder Adresse 17..24
b3: Disable-bits fur Geber mitder Adresse 25..31

Beispiel: Geber mit den Adressen 1,8 und 10
sperren, alle anderen freigeben

[581H |[23H[0BH|5FH[00H[81h[02h]00h 00|

Die Disable-Bits sind ricklesbar (siehe Beispiel
Parameterlesen)

Verteilung der Encoder-Nummern:

Beim power-up und beim NMT-Kommando IN-
ITIALISATION des IFO9C werden alle an der
RS485-Schnittstelle angeschlossenen Geber er-
mitteltund inmitdem Indexihrer Adresse in eine
Liste eingetragen.

10.4 Tastenstatus (nur CAN-open-Protokoll)

Der Status der Bedientaste jedes angeschlos-
senen AP09-Gebers wird vom Gateway zy-
klisch ausgelesen. Jeder Geberadresse ist ein
Bit zugeordnet, das beim Betéatigen der Taste
gesetzt wird. Alle gesetzten Tastenstatus-Bits
werden beim Lesen des zugehoérigen SDOs
5F0CH zuruckgesetzt. Beim power-up werden
ebenfalls alle Tastenstatusbits zurlickgesetzt.

lidentifier]| 1 [2 [3[4[5][6]7]8]
[5F0CH |[23H/0cH5FH[00H] bo [ b1 [ b2 [ b3 ]

b0: Tasten-Statusbits fiir AP09-Geber mit der
Adresse 1..8

bl: Tasten-Statusbits fiir AP09-Geber mit der
Adresse 9..16

b2: Tasten-Statusbits fiir AP09-Geber mit der
Adresse 17..24

b3: Tasten-Statusbits fiir AP09-Geber mit der
Adresse 25..31

Beispiel: Tastender Geber mitden Adressen 1,8
und 10 wurden gedriickt.

[5F0DH |[23H/0cH5FH[00H] bo [ b1 | b2 [ b3 |

b0: Anwesenheitsbits fir AP09-Geber mit der
Adresse 1..8

b1l: Anwesenheitsbits fir AP09-Geber mit der
Adresse 9..16

b2: Anwesenheitsbits fir AP09-Geber mit der
Adresse 17..24

b3: Anwesenheitsbits fir AP09-Geber mit der
Adresse 25..31

Beispiel: Geber mit den Adressen 1,8 und 10
sind angeschlossen.

[5FOCH |[23H/0cH5FH[00H[81h[02h]00h 00h|

10.6 Reset CAN-Gateway (nur CAN-open-
Protokoll)

Das Scheiben eines Wertes > 00 00 00 00 auf
das SDO 5F0EH Iosteinen Reset des Gateways
aus. Dabei werden alle Funktionen genau wie
beim power-up ausgefihrt und alle Einstellun-
gen auf die Default-Werte gesetzt.

Beispiel: Gateway-Reset ausfiihren

lidentfier|| 1 |2 [3[4[5]6 78]
[5FOEH |[40H/0EH]5FH[00H] 01 [ 00 [ 00 [ 00 |

10.7 Status CAN-Gateway (nur CAN-open-
Protokoll)

Uber das SDO 5FOFH kann der aktuelle Betriebs-
zustand des Gateways ausgelesen werden.

lidentifier|| 1 [2 [3[4[5]6]7]8]

[5FOFH |[23H[0FH|5FH]0oH Bo [ 00 |00 | 00 |

b0: 00H Status Initialisation
7FH Status Preoperational
05H Status Operational

Beispiel: aktueller Status Preoperational

[5FOFH |[42H/0FH|5FH[00H[7Fh[00h]00h 00|

IFO9C Datum 06.11.2000
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11. Indextabelle

Parameter Index Subindex
Winkelwert 5FO0H 1..31
Kalibrierwert 5F01H 1..31
Offset (*1) 5F02H 1..31
Geratekennung 5FO3H 0
Konfiguration/Status 5F04H 1..31
Anzeige proUmdrehung 5F05H 1..31
Systemstatus 5F06H 0
Softwarekalibrierung/Reset | 5FO7H 1..31
Prozessdatenmode 5F08H 0
Prozessdatenzykluszeit 5F09H 0
Sollwert 5FOAH 1..31
**Encoder PDO sperren(*3) | 5FOBH 0
**Tastenstatus(*4) 5FOCH | O
*Anwesenheitsstatus(*5) | 5SFODH 0
**Reset CAN-Gateway 5FOEH | O
**Status CAN-Gateway 5FOFH 0

Datentype Datenlange Zugriff
Integer 32 4 R
Integer 32 4 R/W
Integer 32 4 **RIW
Integer 32 4 R
Integer 32 4 RW
Integer 32 4 RW
Integer 32 4 RW
Integer 32 4 W(*2)
Integer 32 4 R/W
Integer 32 4 R/W
Integer 32 4 w
Integer 32 4 R/W
Integer 32 4 R
Integer 32 4 R
Integer 32 4 w
Integer 32 4 R

**Nur fur CAN-open-Protokoll

(*1) Dieser Parameteristbei AP09-Drehgebern
nicht vorhanden. Ein Zugriff darauf liefert als
response den Fehlercode 'Zugriffsfehler'.

(*2) Der Inhalt der Nutzdatenbytes sind ohne
Bedeutung.

(*3) Jedem angeschlossen Geber ist ein Bit
zugeordnet (siehe Abschnitt 10.3)

(*4) Jedem angeschlossen Geber ist ein Bit
zugeordnet (siehe Abschnitt 10.4)

(*5) Jedem angeschlossen Geber ist ein Bit
zugeordnet (siehe Abschnitt 10.5)

Subindex 0 bedeutet, dass dieser Parameter
das IFO9C selbst betrifft.

Subindex 1..31 adressiert den angeschlosse-
nen Geber mit der entsprechenden Adresse.

Zugriff = R: nur Lesezugriff moglich.
Zugriff = W: nur Schreibzugriff moglich.
Zugriff=R/W: Schreib- und Lesezugriff méglich.

Die Darstellung aller Werte erfolgtim Intel-Format.

11.1 Parameter Geratekennung
liefertim
1. Datenbyte: 7 = Geratetyp des IFO9C,

2.Datenbyte: Versionsnummerdes IFO9C (z.B.
V1.01=11H),

alle anderen Datenbytes enthalten 0.

11.2 Parameter Konfiguration/Status

liefert beim APQ9:

1. Datenbyte stehen die folgenden Informationen:

Bit-Nr. |IFO9C (CAN-Bus) AP09->IF09C
-> AP09 (CAN-Bus)
7(MsB) |keine Funktion Bit =1: Batterie leer
6 frei -Standrad-Protokoll
frei
-CAN-open-Protokoll
Tastenstatus: wird
bei Tastendruck auf
1 gesetzt und beim
Auslesen zuriickge-
setzt
5-4 Tastenmode Tastenmode
00: keine Tasten- 00: keine Tasten-
funktion funktion

01: Kettenmald
10: Ricksetzen
11: Sollwertanzeige

01: Kettenmald
10: Ricksetzen
11: Sollwertanzeige

3 Ricksetzen keine Funktion

2 Kettenmal3 ausfuhren| keine Funktion

1 frei frei

0(LsB) |Drehrichtung: Drehrichtung:
Bit = 0: gegen Bit = 0: gegen

den Uhrzeigersinn
Bit = 1: mit dem
Uhrzeigersinn

den Uhrzeigersinn
Bit = 1: mit dem
Uhrzeigersinn

2. Datenbyte: Anzahl der Nachkommastellen
3. Datenbyte: Versionsnummer
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11.3 Parameter Systemstatus

liefert im
1. Datenbyte:

2. Datenbyte:

0: IFO9C nicht bereit (Sensor-
identifikation lauft)
1: IFO9C bereit.

Anzahl der angeschlossenen
Sensoren (0..31)

12. Communikation-Profile-Objek-

12.5 Guard Time

Index 100Ch

Name COB-IDSYNC
Access Read-only
Data Type Unsigned 32
Default-Value | 300 ms

12.6 Identity Object

te nach Encoder-Profil 406 (hnur CAN- Index 1018h
open-Protokoll) Name Errorregister
12.1 Device Type ObjectCode VAR
Index 1000h Data Type Unsigned32
Name device type Sub-Index | Description | Access Value
Object Code VAR 00h number of | Read-only| 3
- entries
Data Type Unsigned32
01h Vendor ID Read-only| 0x55,0xAA,
Access Read_only 0x00,0xFF
Value 0x96, 0x01, 0x00, 0x00 (*) 02h Product Code| Read-only| 0x07,0x00,
(*) Far di Gerat muft h dem Devi 0x09,0x00
Ur dieses Gerat mufte nach dem Device —
. . . 03h Revision Read-only| 0x00,0x20,
Profile fir Geber 406 im 3. Byte der Wert 10 fur Number 0X00.0x20

Multisensordevice eingetragen werden. Da je-
doch noch nicht alle Konfigurations-Tools die-
sen Typ kennen, wurde dieses Byte auf 0x00

12.7 Transmit PDO-Objekte

gesetzt, um ein sicheres Hochhalten wihrend | Index 1800h+(Geberadresse-1)
der Gerateidentifizierung zu gewéahrleisten. Name Transmit PDO parameter
12.2 Error Register ObjectCode | RECORD
Index 1001h Data Type PDO CommPar
Name Errorregister Sub-Index |Description |Access (Default)-Value
ObjectCode | VAR 00h number of |Read-only|31
Data Type Unsigned32 entries
_ 01h COB-ID used|Read/Write|ID=Datum-+
Access Read-only by PDO1 Gerate-ID+
Value 0x00, 0x00, 0x00, 0x00 Geber-
adresse
12.3 COB-ID Sync Message 02h Transmission|Read-only|OxFE,0x00,
Index 1005h type 0x00,0x00
Name COB-IDSYNC (Gerate-ID von Schalter SW2)
Access Read-only Index 1A00h+(Geberadresse-1)
Data Type Unsigned 32 Name Server SDO parameter
Value 0x80, 0x00, 0x00, 0x00 ObjectCode | RECORD
12.4 Node-ID (Knotenadresse) Data Type PDO Mapping
Index 100Bh Sub-Index |Description | Access Value
Name COB-IDSYNC 00h number of | Read-only| 2
Access Read-only entries
- 01h COB-ID used | Read-only| (0x80,0x01,
Data Type U.nS|gned 32 by PDO1 0x00,0%00)
Value Einstellung von DIP-Schalter 02h Transmission| Read-only| 0x01,0x00,
SW2 type 0x00,0x00 —
) SIKO
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13. Service-Data-Objekte (SDO)
nach Device-Profie fir Encoder 406,
Version 2.0 (hur CAN-open-Protokoll)

13.1 Offset (Preset_Value)

Index 6010h

Name Preset_value_for
multisensor_devices

ObjectCode | ARRAY

Data Type Unsigned8

Sub-Index |Description Access ValueRange

00h Number_of_ Read/write| 00..31(*)
available_
channels

0lh Preset_value Read/write| Integer32
_channel_1(*)

02h Preset_value Read/write| Integer32

_channel_2(*)

03h..1eh |Preset_value_
channel_3..30(*)

Read/write| Integer32

1fh Preset_value_
channel_31(*)

Read/write| Integer32

(*) Abhangig von der Anzahl der angeschlosse-
nen Geber.

13.2 Winkelwert (Postion_value)

Index 6020h
Name Position_value_for
multisensor_devices

ObjectCode | ARRAY

Data Type Unsigned8

Sub-Index | Description Access ValueRange

00h Number_of_ Read-only | 00..31(*)
available_
channels

0lh Position_value | Read-only | Integer32
_channel_1(*)

02h Position_value | Read-only | Integer32
_channel_2(*)

03h..1eh|Position_value_| Read-only | Integer32
channel_3..30(*)

1fh Position_value | Read-only | Integer32
_channel_31(*)

(*) Abhangig von der Anzahl der angeschlosse-
nen Geber.

13.3 Cyclic Timer

Index 6200h

Name Cyclic Timer

ObjectCode | Var

Data Type Unsigned16

Access Read/write

Value Range | Unsigned16 (0..65535ms)
DefaultValue | 100 (100 ms)

Zykluszeitfiir die Ubertrgagung der Prozessda-
ten im Modus 'zyklische Prozessdateniibertra-
gung' (die erreichbare minimale Zykluszeit wird
vonder Anzahl der angeschlossenen Geberund
deren Kommunikationszeit mit dem Gateway
Uber die RS485-Schnittstelle begrenzt).

14. EDS-Datei (nur CAN-open-Pro-
tokoll)

Fiur das IF09C steht die EDS-Datei
'SIKOCGW.EDS' (electronic-data-sheet) zur
Verfugung, dieim Lieferumfang der Baugruppe
enthalten ist. Mit Hilfe dieser Datei ist die einfa-
che Einbindung und Konfigurierung des IFO9Cin
ein CANopen-Netzwerks mittels handelstblicher
CANopen-Konfiguratoren méglich.
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IFO9C

Interface with CAN software protocol

Interface for connecting max. 31 SIKO devices
with RS485 interface to the CAN bus.

Features
General

« Power supply 24VDC, power consumption
appr. 200 mA

« DC/DCconverterfor DCisolated CAN interface
« Micro-controller 80C32

¢ 32kbyte program storage

« 2kbyte RAM (optional)

* Reset-generator and watchdog timer
CANinterface

+ Full-CAN controller i82527

« Bus linking with PCA82C250T acc. to ISO-
DIS 11898 (CAN high speed) with DC isolation.
« Datarate between 1 Mbits/s and 15.625 kbit/
s, adjustable via DIL switch.

¢ 11 bits standard identifier (CAN specifica-tion
2.0 part A) or 29 hits extended identifier (CAN
specification 2.0 part B)(only with stand-ard
protocol) switchable by DIP switch.

¢ 5 bits of the identifier may be selected by DIP
switch (assembly address O ... 31).

RS485 Interface

« Driverfor connecting max. 31 sensors. Proto-
col of the RS485 interface can be switched to
APO9 or SIKONETZ3.

Interface setting AP09: 115200 baud, 8 data
bits, EVEN parity, 1 stop bit.

Interface setting SIKONETZ3: 19200 baud, no
parity, 8 data bits, 1 stop bit.

Telegram setup ajustable for different sensors
via tables. During initialization the IFO9C identi-
fies each connected sensor and enters themin
atable.

ENGLISH

1. Safety information

In order to carry out installation correctly, we
strongly recommend this documentis read very
carefully. This will ensure your own safety and
the operating reliability of the device.

* Your device has been quality controlled, te-
sted and is ready for use. Please respect all
warnings and information which are marked
either directly on the device or in this document.

» Warranty canonly be claimed for components
supplied by SIKO GmbH. If the system is used
togetherwith other products, the warranty forthe
complete system is invalid.

* Repairs should be carried out only at our
works. If any information is missing or unclear,
please contact the SIKO sales staff.

2. ldentification

Please check particular type of unit and type
number from the identification plate. Type num-
berandthe corresponding execution are indica-
ted in the delivery documentation.

e.g. IF09C-0023
type number

type of unit

3. Installation

The unit should be used only
according to the protection
level provided. Protect the
unit, if necessary, against
environmentalinfluences such
as sprayed water, dust,
knocks, extreme tempera-
tures. [

IFO9P has been designed for
mounting on standrad rails
35x7.5accord. to DIN50022.
For mounting snap the retai-
ner onto the rail and ensure
thatthe lock is at the device's
underside. For dismounting,
the lockis pushed downward.

bt

x
Fig.1:Installation

4. Electrical connection

* If the unit is used in combination with drive
systems, additional safety protection must be
used (eg. limit switches or other interlocking
systems).

» Wiring mustonly be carried out with power off. =
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¢ Provide standed wires with ferrules.

¢ Check all lines and connections before swit-
ching on the equipment.

Interference and distortion

Allconnections are protected againstthe effects
of interference. The location should be selec-
ted to ensure that no capacitive or inductive
interferences can affect the encoder or the
connection lines!  Suitable wiring layout and
choice of cable can minimise the effects of
interference (eg. interference caused by swit-
ching power supplies, motors, cyclic controls
and contactors).

Necessary steps:

« Onlyscreened cable should be used. Screen
should be connected to earth atboth ends. Wire
cross section is to be at least 0,14 mm?, max.
0,5 mm2.

« Wiring of PE terminal 10 should be as shortas
possible and with alarge cross section (2.5mm?).

¢ The unitshould be positioned well away from
cables with interference; if necessary a protec-
tive screen or metal housing must be provi-
ded. The running of wiring parallel to the mains
supply should be avoided.

¢ Contactor coils must be linked with spark
suppression.

« With data transmission max. allowable cable
lengh is 200m.

Connection of power supply:
viathe 3-pin terminal strip on front of the device.

AP09 / SIKONETZ3 Power supply

24VDC

APQ9 / SIKONETZ3 connection

Pin Description
1 GND
2 DUB
3 DUA
4 +U, 24VDC device supply
APO09 (output max. 2A)
5 PE
screen
6 GND
7 DUB
8 DUA
9 +U, 24VDC device supply
APO09 (output max. 2A)
Power supply
Pin Description
10 PE
11 GND
12 +24VDC +/- 20%
Connection CAN
Pin Description
2 CAN-low
3 CAN-GND ; CAN interface
opto-decoupled!
7 CAN-high
1,4-6,8-9 N.C.

5. Funktion der DIP-Schalter

SW3 SW2
4
LLELLL 8&F LLLLLLLL 8&F

%)
%]
]
7]
%]
7]
(4]
]
%)

HHHEHHHH OFF

| 7T

LED- Color Description
display
LED 1 green CAN-TX
©( ----- B@ ©( B©> LED2 red operating voltage and ope-
rating voltage of CANinter-
face okay
LED 3 yellow | CAN-RX
CAN [gIJ:HE] CAN
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5.1 Bit Rate CAN Bus

The bit rate on the CAN bus is set by means of
the DIP switches SW3/1..SW3/4. The maxi-
mum bit rate of 1 Mbit/s is set if all switches are
open. The settings for all defined bit rates are
represented in the following table :

SW3 Bitrate [kbit/s]
4 3 2 1

OFF OFF OFF OFF 1000
OFF OFF OFF ON 500
OFF OFF ON OFF 250
OFF OFF ON ON 200
OFF ON OFF OFF 125
OFF ON OFF ON 100
OFF ON ON OFF 62,5
OFF ON ON ON 50
ON OFF OFF OFF 40
ON OFF OFF ON 25
ON OFF ON OFF 20
ON OFF ON ON 15,625
ON ON OFF OFF 15,625
ON ON OFF ON 15,625
ON ON ON OFF 15,625
ON ON ON ON 15,625

5.2 Standard/ Extended Identifier (only stan-
dard protocol)

The DIP switch SW3/5 serves for switching
between the 11 bits standard identifier and the
29 hits extended identifier The setting appliesto
all message objects.

SW3/5 OFF: 29 bits extended identifier
SW3/5 ON: 11 bits standard identifier

5.3Identifier offset

By means of the DIP switches SW2/1..SW2/5
the identifiers assigned by IFO9C may be provi-
ded with an offset, so that a maximum of 32
device addresses IFO9C (0..31) will be available.
The offset is calculated from the switch posi-
tioning of the respective DIP switch.

11 bits standard identifier
Setup of the identifier:

Switches SW2/1..SW2/5 are valid here.

29 hits extendend identifier (only stand-ard
protocol

Setup of the identifier:

1D29 1D28 D27 ID26 ID25
SW1/1| SW1/2| SW1/3| SW1/4| SW1/5
D24 1D23 D22 D21 1D20
SW1/6 | SW1/7| SW1/8| 0 0

ID19 ID18 ID17 ID16 ID15
0 0 0 0 0

ID14 ID13 ID12 D11 ID10
0 0 0 CAN6 | CANS5
D9 D8 ID7 ID6 ID5
CAN4 | CAN3 | CAN2 | CAN1 | sw2/5
ID4 ID3 D2 ID1

SW2/4| SW2/3| SW2/2| SW2/1

Here, the switches SW1/1..SW1/8 and SW2/
1..SW2/5 are valid .

CANL1..CANG6 are theinternally assigned 6 iden-
tifier bits.

5.4 Terminator of the CAN BUS line

The line must be terminated at the last bus
station by means of a resistance equal to the
characteristic impedance (appr. 120 ohm) bet-
ween pins 2 and 7. If the IFO9C is the last or the
first station, then a connector with an integrated
terminator must be plugged into the free bus
connection.

5.5 Terminator of the RS485 line (only stan-
dard protocol)

The RS485 bus line, too, must be terminated by
the characteristicimpedance. Inthe IFO9C abus
terminator with level specification is already
integrated. At the (locally) last AP09 (or SIKO-
NETZ3 device, respectively) a bus termination
must be performed as well. In the case of AP09
the bus terminator connector BAS09 can be

D11 ID10 ID9 ID8 ID7 used.
CANE | CANS | CAN4 | CAN3 | CAN2 5.6 Switching of the RS485 interface protocol
D6 ID5 D4 D3 D2 Sensors with AP09 or SIKONETZ3 protocol
CAN1 | SW2/5| sw2/4| sw2/3| swz/2 | may be optionally connected to the RS485
interface. The desired protocol may be set by
ID1 means of switch SW3/6 :
Sw2/1
SW3/6 OFF:  APQ9 protocol
CANL1..CAN6 aretheinternally assigned 6iden- | SW3/6 ON: SIKONETZ3 protocol
tifier bits.
IFO9C Datum 06.11.2000 Art.Nr. 78180 Z.Nr. 8666006 And.Stand 389/00 1
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6. Setup of a CAN telegram
11 bits identifier up to 8 bytes user data

] 1 2 3 45 6 7 8

Identifier:

The identifier defines the priority of the messa-
ge. Furthermore, CANopen determines the de-
vice address, the channel selection and the data
direction by means of the identifier.

User data:

Depending onthe channel selected by the iden-
tifier, the user data have a different meaning.

7. Seizure of the identifiers

Channel ID ID
(decimal) |(hexadecimal)

Network 0 0

management

Sync telegram |128 80H

Process data 384 + device | 180H + device

channel fr. device |address address

580H + device
address

Parameter channel | 1408 + device
from device address

600H + device
address

Parameter channel| 1536 + device
to device address

8. Network management

For switching between the 3 possible communi-
cation states INITIALISATION, PREOPERA-
TIONAL and OPERATIONAL, telegrams with
the identifier 0 and 2 bytes user data are used.

8.1INITIALIZATION

In this state the IFO9C is not involved in the
processes onthe bus. Allhardware and software
components are being initialized. This status is
achieved after switching the device on or after
receiving the command code 82H and one's own
orthe global address. After completion of initia-
lization, the device changes automatically to the
state PREOPERATIONAL.

8.2 PREOPERATIONAL (before ready)

The exchange of parameterization data between
the IFO9C and the bus masteris enabled. There
is, however, no transmission of process data.

8.30PERATIONAL (ready)

The exchange of process and parameterization
data is enabled.

8.4 Switching between communication states

Switching between communication states can
be induced by the network master through sen-
ding the following telegrams with the identifier 0.

Change of state

from to DATA 1 DATA2
PRE-OPERA- | OPERA- 01H XX
TIONAL TIONAL

OPERA- PRE-OPERA- | 80H XX
TIONAL TIONAL

OPERA- INITIALI- 81H XX
TIONAL ZATION

PRE-OPERA- | INITIALI- 81H XX
TIONAL ZATION

OPERA- INITIALI- 82H XX
TIONAL ZATION(¥)

PRE-OPERA- | INITIALI- 82H XX
TIONAL ZATION(®)

(*) cold start is induced.

xx = 0: the telegram applies to all devices on the
bus.

xx = device address: the telegram applies only
to the device with the corresponding address.

9. Parameterization
Setup of the CAN telegram
11 bits identifier  up to 8 bytes user data

\ \ 1 2 3 45 6 7 8

Byte 1: Command code

Command | Command Command |Description
code code
(service) (hexade- | (decimal)
cimal)
Write 23H 35 Send parameter to
Request IFO9C
Write 60H 96 Response of
IFO9C Response
to Write Request
Read 40H 64 Request of a para-
Request meter from IFO9C
Read 42H 66 Response to re-
Response quest with current
value
Error 80H 128 Error message
Response

Bytes 2,3: Parameterindex

The parameter index is entered in the user data
byte 2 (low byte) and in the user data byte 3 (high
byte) inthe Intel data format. For adescription of
the index table see chapter 'Index Table'.
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Byte 4: Sub-index

Inthe sub-index the sensor number of the sensor
to be addressed is entered. The value range is
1.31.

Bytes5..8: Data 1..Data 4

In the data domain the value of the parameteris
entered in the left-aligned Intel format. (byte 5=
low byte .. byte 8 = high byte)

9.1 Error codes

Error code = 128 = 80H

Inthe case of acommunication error, the IFO9C
sends an error response In the user data byte 8
(data 4) a 6 is always entered, and in the user
databyte 7 (data 3) an error message is entered.

Possible error codes

Command |Data |Data | Description

code 3 4

80H 6 6 Wrong index

80H 5 6 | Wrong sub-index

80H 3 6 | Access refused, e.g.
write request on read
variable or parameter
missing.

9.2 Example for Write Parameter
The IFO9C has the device address 1. An Offset
of 40000 is to be added to sensor no. 5.

Calculation of the identifier:

Identifier of the parameter channel to the device
=1536 + device address

Identifier = 1536 + 1 = 1537 = 601H

Command code =Write Request (send parame-
ter to the device) = 23H

Index = 5F02H

The index for the parameter offset was taken
over from the index table in chapter 11 'index
table'.

Sub-index = sensor number5=5
Parameter value = 40000 = 9c40H

Telegram to the IFO9C :

Identifier

lidentifier]| 1 [2 [3[4[5][6]7]8]
[601H |[23H]02H|5FH]05H]40H[9CH0OH]0OH|

Response of the IFO9C in error-free execution:

lidentfier]| 1 [2 [3[4[5][6]7]8]
[581H |[60H|02H|5FH][05H]00H/00H]00H]00H]

Command code =Write Response (response to
the Write Request) = 60H

Calculation of the identifier:

Identifier of the parameter channelto the device
= 1408 + device address

Identifier = 1408 + 1 = 1409 = 581H

9.3 Example for Read Parameter

The IFO9C has device address 1. The angle
value of the sensor no. 3 is to be read.

Calculation of the identifier:

Identifier of the parameter channel to the device
= 1536 + device address

Identifier = 1536 + 1 = 1537 = 601H

Command code = Read Request (request to
read a parameter) = 40H

Index = 5FO0H

The index for the angle value parameter was
taken over from the index table in the chapter
‘Index Table'.

Sub-index = Sensor number 3=3
Parameter value = 40000 = 9¢c40H
Telegram to the IFO9C :

lidentfier|| 1 |2 [3[4[5]6]7]8]
[601H |[40H/02H[5FH[03H]00H[00H]00H[00H]

Response ofthe IFO9C with error-free execution:

lidentfier|| 1 |2 [3[4[5]6]7]8]
(581H |[42H/02H]5FH[03H[9CH40H]00H[00H]

Command code =Read Response (response to
the Read Request with current value) = 42H

Calculation of the identifier:

Identifier of the parameter channelto the device
= 1408 + device address

Identifier = 1408 + 1 = 1409 = 581H

10. Process data

The 'process datamode' parameter (index 5FO8H)
serves for specifying the mode of the process
dataexchange:

Process data mode = 0 (default):
synchronous process data exchange
Process data mode = 1:

cyclic process data exchange

Valuerange: 1 ms.. 65535 ms. The defaultvalue
is 100 ms.

The process data channelis activated when the
network master of the IFO9C switches to the
OPERATIONAL state.

IFO9C Datum 06.11.2000
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Setup ofthe PDOs (only CANopen protocol):

A process data channel is assigned to each
connected encoder: Theidentifier ofthe encoder
with the address 1 set to 180h+device address
by default. The PDOs of all further encoders are
calculated according to 180+device address
+encoder address-1 (*).

lidentifier|| 1 [2 [3]4[5][6]7]8]
| |[LsB|nsB|NsSB]msB| 00H{00H]00H[00H]

10.1 Synchronous process data exchange

With the Sync telegram, the sending of the
process data from all sensors is induced. This
telegram contains no user data, it consists only
of the identifier 80H. For cyclic process data
transmission, the sync telegram mustbe repea-
tedly generated by the network master.

Scanning time:

Program flow in the IFO9C :

The background program of the IFO9C reads in
cyclically the angle values of all connected
sensors, ittakes appr. 2 msfor the transducer to
do this (AP09). The scanning time is, therefore
2 ms x number of connected sensors.

The following schema illustrates the synchro-
nous process data exchange:

S 1 2 3 ..n S 1 2 3 ..n

S: sync telegram

1: PDO rx for sensor 1

2: PDO rx for sensor 2

3: PDO rx for sensor 3

n: PDO rx for sensor n

n = number of connected sensors

All further telegrams, e.g. parameter transfer,
are taken over asynchronously after transfer
fromthe IFO9C. The asynchronous dataisigno-
red in the above representation.

10.2 Cyclic process data exchange

In cyclic process data exchange, the actual
angle values (process data PDO) of all connec-
ted sensors are transmitted in defined intervals
by the IFO9C in the stand-alone mode. The
intervals are determined in the process cycle
time variable.

The following schemaillustrates the cyclic pro-

. Cess data exchange:

§iKko

1 2 3
[
[
[
[
o

I
— T N
— T w

1: PDO rx for sensor 1
2: PDO rx for sensor 2
3: PDO rx for sensor 3
n: PDO rx for sensor n
n = number of connected sensors

All further telegrams, e.g. parameter transfer,
are taken over asynchronously after transfer
fromthe IFO9C. The asynchronous datais igno-
red in the above representation.

10.3 Disable encoder PDO (only CANopen
protocol)

Thetransfer of the process data (i.e. ofthe angle
value) can be disabled for each connected enco-
der by setting the assigned disable bit. This
means that in synchronous and cyclic process
data exchange no angle values are transferred
from all encoders whose enable bit is set. By
default, after power-up or the NMT command
INITIALIZATION all disable bits are deleted.

lidentifier|| 1 [2 [3[4[5]6]7]8]
[581H |[23H[0BH|5FH[00H] bo [ b1 [ b2 [ b3 |

b0: Disable bits for encoderswith addresses 1..8
b1: Disable bits for encoders withaddresses 9..16
b2: Disable bitsforencoderswithaddresses 17..24
b3: Disable bits forencoders withaddresses 25..31

Example: disable encoders with the adresses
1,8 and 10, enable all other encoders.

[581H |[23H[0BH|5FH[00H]81h[02h]00h 00|

Thedisable bits are traceable (see example read
parameter)

Assignment of encoder numbers:

During power-up andthe NMT command INITIA-
LIZATION of the IFO9C all encoders connected
tothe RS485 interface are identified and entered
into a list, together with the indexes of their
addresses.

10.4 Key status (only CANopen protocol)

The status of the operator key of each connec-
ted APO9 encoder is cyclically read out by the
gateway. By pressing the key, a bit assigned to
each encoder address is set. Each set key
status bit is reset when the respective SDO
5F0CH is read. During power-up all key status
bits are reset as well.
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lidentfier]| 1 [2 [3[4[5]6]7]8]

[5F0CH |[23H[ocH5FH|00H] bo [ b1 [ b2 | b3 ]

b0: Key status bits for AP09 encoders with the
addresses 1..8

b1: Key status bits for AP09 encoders with the
addresses9..16

b2: Key status bits for AP09 encoders with the
addresses17..24

b3: Key status bits for AP09 encoders with the
addresses 25..31

Example: Keys of the encoders with the addres-
ses 1,8 and 10 were pressed.

[5FOCH |[23H/0cH5FH][00H[81h[02h]00h [00h]

10.5 Online status (only CANopen protocol)

During power-up the gateway checks at which
addresses encoders are connected. The gate-
way stores this information as a bit field in an
online list. A bit is assigned to each encoder
address. This bit is set after identification of a
connected encoder with this address.

lidentfier]| 1 [2 [3[4[5][6]7]8]

[5F0DH |[23H/0cH5FH[00H] bo [ b1 [ b2 [ b3 ]

b0: Online bits for AP09 encoders with the
addresses 1..8

bl: Online bits for AP09 encoders with the
addresses9..16

b2: Online bits for AP09 encoders with the
addresses 17..24

11. Index table

b3: Online bits for AP09 encoders with the
addresses 25..31

Example: Encoders with the addresses 1,8 and
10 are connected.

[5FOCH |[23H/0cH5FH[00H[81h[02h]00h [00h]

10.6 Reset CAN gateway (only CANopen
protocol)

Writing avalue >00 0000 00 onthe SDO 5FOEH
induces the reset of the gateway. All functions
are executed exactly the same way as with
power up and all settings are set to the default
values.

Example: Execute gateway reset

lidentifier|| 1 [2 [3[4[5]6]7]8]

[5F0EH |[40H[0EH]5FH]00H] 01 [ 00 [ 00 | 00 |

10.7 CAN gateway status (only CANopen
protocol)

Via the SDO 5F0FH the current operational
mode of the gateway can be read out.

lidentfier|| 1 |2 [3[4[5]6]7]8]

[5F0FH |[23H/0FH|5FH[00H] B [ 00 [ 00 [ 00 |

b0: 00H status initialization
7FH  statuspre-operational
05H status operational

Example: Current status: pre-operational.

[5FOFH_|[42H/0FH|5FH[00H|7Fh[00h]00h [00h]

Parameter Index Subindex Datatype Datalength Access
Anglevalue 5FO0H 1..31 Integer 32 4 R
Calibrationvalue 5F01H 1..31 Integer 32 4 RW
Offset (*1) 5F02H 1..31 Integer 32 4 *RIW
Device identification 5FO3H 0 Integer 32 4 R
Configuration/status 5F04H 1..31 Integer 32 4 RW
Display per revolution 5FO5H 1..31 Integer 32 4 RW
System status 5F06H 0 Integer 32 4 RW
Software calibration/reset | 5FO7H 1..31 Integer 32 4 W(*2)
Process data mode 5F08H 0 Integer 32 4 RW
Process data cycle time 5F09H 0 Integer 32 4 RW
Desiredvalue 5FOAH 1..31 Integer 32 4 w
**Disable encoder PDO(*3) | 5FOBH 0 Integer 32 4 RW
**Key status(*4) 5FOCH 0 Integer 32 4 R
**Online status(*5) 5FODH 0 Integer 32 4 R
**Reset CAN gateway S5FOEH 0 Integer 32 4 w
**Status CAN gateway S5FOFH 0 Integer 32 4 R
** Only for CANopen protocol
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(*1) This parameter is not available for AP09
rotary encoders. Ascess attempt results in the
error code response 'access error'.

(*2) The contents of the user data bytes are
insignificant.

(*3) Abitis assignedto each connected encoder
(see section 10.3)

(*4) Abitis assigned to each connected encoder
(see section 10.4)

(*5) Abitis assigned to each connected encoder
(see section 10.5)

Sub-index 0 means that this parameter con-
cerns the IF09C itself.

Sub-index 1..31 addresses the connected enco-
der with the corresponding address.

Access = R: only read access is possible.
Access = W: only write access is possible.
Access = R/W: both read and write access are
possible.

All values are represented in the Intel format.

11.1 Device identification parameter
provides in the
1st data byte: 7 = device type of the IFO9C,

2nd databyte: version number ofthe IFO9C (e.g.
V1.01 =11H),

all other data bytes contain 0.

11.2 Configuration/status parameter

1

free

free

0(LSB)

direction of rotation:
Bit = 0: counter-
clockwise

Bit = 1: clockwise

direction of rotation:
Bit = 0: counter-
clockwise

Bit = 1: clockwise

2nd data byte: number of digits after the decimal
point
3rd data byte: version number

11.3 System Status Parameter
provides in the

1st data byte: 0: IFO9C not ready (ongoing
sensor identification)

1: IFO9C ready.

number of connected sensors
(0..31)

2nd data byte:

12. Communication-Profile Objects
acc. to encoder profile 406 (only
CANopen protocol)

12.1 Device Type

provides with the APQ9:

the 1st contains the following information:

Bit no. |IFO9C (CANbus)  |AP09->IF09C

-> AP09 (CANbus)

7(MsB) |no function Bit =1: battery empty

6 free -standard protocol
free
-CANopen protocol
key status: is set to
1 upon pressing the
key and reset during
readout

5-4 key mode key mode

00: no key function
01: incremental

00: no key function
01: incremental

Index 1000h

Name device type

ObjectCode | VAR

Data Type Unsigned32

Access Read_only

Value 0x96, 0x01, 0x00, 0x00 (*)

(*) For this device the value 10 would have to be
entered in the 3rd byte for multi-sensor device
according to the device profile for encoder 406.
However, this byte was setto 0x00 to guarantee
forkeeping up during device identification since
not all configuration tools can recognize this

type.
12.2 Error Register

Index 1001h

Name Errorregister
ObjectCode | VAR

Data Type Unsigned32

Access Read-only

Value 0x00, 0x00, 0x00, 0x00

12.3 COB-ID Sync Message

measure measure
10: reset 10: reset Index 1005h
11: display of required | 11: display of required
value value Name COB-IDSYNC
reset no function Access Read-only

2 execute incremental |no function Data Type Unsigned 32
measure value 0x80, 0x00, 0x00, 0X00
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12.4 Node-ID (node address) Sub-Index |Description | Access Value
Index 100Bh 00h number of | Read-only| 2
Name COB-ID SYNC entries
01h COB-ID used | Read-only| (0x80,0x01,
Access Read-only by PDO1 0x00,0x00)
Data Type Unsigned 32 02h Transmission| Read-only| 0x01,0x00,
Value setup of DIP switch SW2 type 0x00,0x00
12.5 Guard Time 13. Service Data Objects (SDO) acc.
Index 100Ch to device profile for encoder 406,
Name COB-IDSYNC version2.0 (only CANopen prot ocol)
Access Reaq-only 13.1 Offset (Preset_Value)
Data Type Unsigned 32 Index 6010h
Defauit-Value | 300 ms Name Preset_value_for
12.6 Identity Object multisensor_devices
Index 1018h ObjectCode | ARRAY
Name Errorregister Data Type Unsigneds
ObjectCode | VAR Sub-Index | Description Access ValueRange
Data Type Unsigned32 00h Number_of_ Read/write| 00..31(*)
yp 9 available_
Sub-Index | Description | Access | Value channels
00h number of Read-only| 3 01h Preset_value Read/write| Integer32
entries _channel_1(*)
0lh Vendor ID Read-only| 0x55,0xAA, 02h Preset_value Read/write| Integer32
0x00,0xFF _channel_2(*)
02h Product Code| Read-only| 0x07,0x00, 03h..1eh |Preset_value_ | Read/write| Integer32
0x00,0x00 channel_3..30(*)
03h Revision Read-only| 0x00,0x20, 1fh Preset_value_ | Read/write| Integer32
Number 0x00,0x20 channel_31(*)
12.7 Transmit PDO objects (*) depending on the number of connected en-
: coders.
Index 1800h+(Encoderaddress-1)
Name Transmit PDO parameter 13.2 Angle value (Postion_value)
ObjectCode | RECORD Index 6020h
Data Type PDO CommPar Name Position_value_for
multisensor_devices
Sub-Index |Description |Access |(Default)-Value ObjectCode | ARRAY
00h ngt:;r of |Read-only|31 Data Type Unsigneds
01h COB-ID used| Read/Write ID:_date+ Sub-Index | Description Access ValueRange
by PDO1 device ID+
encoder- 00h Number_of_ Read-only | 00..31(*)
address available_
. channels
02h Transmission|Read-only|0xFE,0x00, —
type 0x00.0x00 01lh Position_value | Read-only| Integer32
- - : _channel_1(¥)
(device ID of switch SW2) 02h Position_value | Read-only| Integer32
Index 1A00h+(Encoderaddress-1) _channel_2(*)
Name Server SDO parameter 03h..1eh |Position_value_| Read-only | Integer32
- p channel_3..30(*)
Object Code RECORD 1fh Position_value | Read-only | Integer32
Data Type PDO Mapping _channel_31(*)
.. SIKO
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(*) depending on the number of connected en-
coders.

13.3 Cyclic Timer

Index 6200h

Name Cyclic Timer

ObjectCode | Var

Data Type Unsigned16

Access Read/write

ValueRange | Unsigned16 (0..65535ms)
DefaultValue | 100 (100 ms)

Cycle time for transferring the process data in
the 'cyclic process data transfer' mode (the
attainable minimal cycle time is limited by the
number of connected encoders and their com-
munication time with the gateway viathe RS485-
interface).

14. EDS file (only CANopen proto-
col)

For the IFO9C the EDS file 'SIKOCGW.EDS'
(electronic-data-sheet) is available, which is
delivered together with the assembly. This file
enables easy integration and configuration of the
IFO9C in a CANopen network by means of
commercial CANopen configurators.
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